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@ Stauerung und/odar Ragalung ainer Tur 

@ Stauarung und/odar Ragalung a^nv durch afnan Anrtrfabs*- 
motor angatriebanen TGr, dia mtt ainor Mlkroprozaiaor- 
stauamng bzw, Rogalung, wdcha efn BuasyBtam zur ub«r- 
trsgung dar aJ«ktH«ch«n Datan und Infomatlonon bainhal- 
tat, ausgaatattat Ivt und daran Bawegungsabiauf dutch ain 
bzw, mahrara Sansorttgnala cdar manualla Signals akti^rt 
wirdi und mschanisoha und/odar elaktHacha SIchari>aitsaln« 
riehtungan vorhandan «lnd« dadurch gakannzalohnat daB 
aina GrundalnKdt (7) fOr dIa Stauerung bm. Aagalung daa 
Motora (a) vorhandan lat dia durch Enwaitarungamodula (18. 
20. 22) arwaitart woidm kann, wobal dto Erwaitarungamodu- 
le 20, 22] mit dar Qrundainhalt (7) durch ain Buaayatam 
{1^ mltafnandar varbundan aind. und dia Qnindainhait (7) 
automatfach arkennt. walchaa Erwaltaningamodul (18^ 20, 
22} atigaacNoaaan \U. und daft dia Vararbaitung von Infbr- 
mationan icnwohi In dar Grundainhalt (7} ola auch in dam 
jawefllgan angaschlotaanan £rwaltorungannodul (18, 20, 22) 
vorganomman und daa Ergabnia mitainandar varglk^an 
w4rd, und bal mnar Diffaranz aina 8tdrmal(bing abgagaban 
wird« 
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Beschreibung 

Die Hrfindungbetrifft erne Steuening und/oder Rege- 
lung einer durch einen Antnebsmotor angetriebenen 
TOr getnlfiOberbegriff des Patentanspruchs L 

Tttren dieser Gattimg werden automatisch angetiie- 
bexi» d. h. es ist ein Antriebsmotor vorhanden, der mittels 
einer Mikroprozessorsteuening odcr auch Regelung 
den Funktionsablaaf der TQr gew^Ieistet Damit die 
TQr in ihrem Beweguogsabiauf audi richtig gesteuert 
wird, sind Sensoren vorhanden. die in der Kegel einen 
automatischen Betrieb einer soIdienTOr zu lassen. Es i&t 
jedoch auch mdgUch, durch manuell abgegebene Signa- 
le» wie beispielsweise auf Schaiterdnick, eine solche TUr 
in Gang zu setzen. Hat der Sensor in seinem Erf a$$ungs- 
bereich eine Person oder einen Gegenstand erkaimt, so 
gibt er dieses Signal an die Steuerung weiter, die ihrer- 
seits dafOr Sorge trSgt, daB in kOrzester 2^t z. B. eine 
Schiebetflr geOffnet wird. Nach Verlassen des An- 
spredibereiches der Sensorik schiieBt sich diese Tlr au- 
tomatisch wieder. Tdren dieser Art sind in der heutigen 
Gescfa£iftswelt tiberaO dort anzutreffen, wo ein hoher 
Personendurchsatz vorhanden ist, wobd jedoch gleich- 
zeitig in den dazwischenliegenden Zdtr&umen. wo kei- 
ne Personen den Zutrittsraum der Tor passieren, diese 
auch verscblossen sein soUte. Durch gesonderte Pro* 
grammschalter ist es auch mCglich* die automatischen 
Funktlonen solcher Turen auSer Kraft zu setzen. 

Bine TOr der gattungsgem^en Art ist aus der D£ 
39 40 762 Al belmnntgeworden, m der der Antrieb dner 
Sdiiebetdr beschrieben wird. Die RQgel der TQr werden 
motoriscfa angetrieben. wobei der durdi einen Pro- 
grammschalter aktivi^aren Standardsteuerung zur 
automatischen Bewegung der Flflgel eine selbstQberwa- 
chende, elektronische Zusatzsteuerung zugeschaltet 
werden kann* Diese Zusatzsteuerung wird aus einem 
Tursicherheitsbaustein gebildet; der zwischen einem In- 
nenbewegungsmelder, Programmschalter und End- 
schaiter einerseits sowie der Standardsteuerung, elek- 
tromagnetisdier Kupplung tmd Anzeigedmichtung an- 
dererseits geschaltet ist 

Aus der DH 93 07 326 Ul ist fern^ eine TQrsteuereic- 
hdt bekannt, die einen Mikrocontroller aufweist, der 
vcrschiedcne AufjEaben und Funktionen Obemimmt, die 
bisher von einer Obergeordneten Auhiugssteuening 
Qbemommen wontoi waren. Durch diese MaBnahme 
wird eine Tttrsteueremheit fOr eine Vielzahl verschiede- 
ner Typen von TQren einsetzbar. Die Anpassung an die 
verschiedenen TVpen wird dabei selbstt&tig vorgenom- 
mea Die TQrsteuer^nbeit ist dabd femer in der Laget 
in zwei verschiedenen Betriebsarten eine TQr zu steu- 
era Durch die Verwendung einer speicherprogram- 
mierbaren Steu«img (SPS) in Verbindung mit einem 
MikrocontroDer 9 lassen sich zahhtiche weitere Funktio- 
nen realisieren, 

SchUeBIich gibt die WO 92/13300 eine dektionische 
Steueranordnung f Or eine automatische TQr wieder Die 
Steueranordnung betnhaltet einen Programmspeicher 
und einen Mikrocontroller zum Empfang von Bedie- 
nungssteuo^ignalen und darOber hinaus zur Abgabe 
von Motoreinheit-Steuersignalen. Dabei soli unter der 
Verwendung von nur einem Motortyp eine mdglichst 
gzx>Be Vielzahl von TOrausfQhrungen zu betreiben sein. 
Durch die Wahhndgiichkeit zwischen dem AnschhiB 
von einer oder mehreren Motoreinheiten und ferner 
durch (Be unabh^lngige Abgabe von mehreren Steuersi- 
gnalen l&Qt sich eine grdBere Anzahl von TOren mit nur 
einem Motors antreiben. Jedoch muB dieser Motor in 
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verschiedenen Anwendungen in mehrf acher Anzahl ein- 
gesetzt werden. 

Die Aufgabe disr Erf indung ist es» durch die Gestal- 
tung der Steuenmg und Regehingdie Fertigungskosten 
5 dahingehend zu senken, daB aufgrund der verschieden* 
artigen Typen von Tttrcn die Typenvielzahl von Steue- 
rungen reduziert wird 

Die Aufgabe wird gemSB dem Kennzeichen des An- 
spnichs 1 gelOst VorteUhafte Ausgestaltungen sind den 
10 Unteranspruchen zu entnehm^ Durch die Verwen- 
dung einer Grundeinheit, die e$ erm6glicbt» sSmtliche 
notwendigen Informationen zur Steuerung bzw. Rege- 
lung ein^ angeschlossenen TQr zu verarbeiten, dh. 
Programmschalter, Smsoren^ Schiilsselschaher> Not- 
15 Aus, Impulsgeber usw. werden direkt von der Grundein- 
heit verarbdtet Das von der Grundeinheit ausgehende 
Steuer- bzw. Regelsignal fiir den angeschlossenen Mo- 
tor wird diesem direkt zugeleitet, und Uber einen Im- 
pulsgeber^ vorzugsweise ein Inkrementalgeber, wird die 
20 Position der TQr bzw. die Drehrichtimg des Motors ab- 
gefragt Die Grundeinheit ist darOber hinaus mit einem 
Ablau^cgranun softwaremMBig so versehen^ daB sie 
sSmtliche Informationen, cfie zum sicheren Ablauf einer 
TOrbewegung notwendig sind, abspeichem kann. Abge- 
25 fragt werden kann diese Information von der Grundein- 
heit durch einen von auflen anzusdilieBenden Manipu- 
lator. Jedoch ist nicht nur die Abfrage, sondem auch die 
Andenmg des Programmablaufes mdglicb, weil hier- 
durch eine problemlose Anpassung an die unterscfaied- 
30 lichsten TUrtypen bzw. auch an ein geSndertes Laufver- 
halten der TOr m6glich ist Gleichzdtig kann jedoch 
auch der Manipulator als I^agnoseport eingesetzt wer- 
den, dh. es kdnnen Parameter der Tur ermittelt bzw. 
auch aufgezeidmet werden, bei^ieisweise^ ob die TQr 
35 schwergMngjg ist, welche Stromaubahme der Motor 
hat, und es sind auch statistische Auswertungen wie bei- 
spielsweise Lastspiele oder Stillstandszeiten mOgUch. 
Die Kommunikation zwischen dem Manipulator und 
Grundemheit wird durch eine Schnittstelle der Art 
40 RS 4g5 sichergestellt Die&e Art der Schnittstelle «indg- 
llcht es* neben der Datenabfrage und Exngabe auch an- 
dere Arten der Kommunikation mit der TQr vorzuneh- 
men, wie beispielsweise Ober eine Hausldtteduuk bzw. 
Rettungswegtechnikp wo von einer zentralen Stelle aus, 
46 beispielsweise im Gefahrenfall. die TQr automatisch ge- 
Of fnet Oder gescfalossen werden kann. 

Das Grundmodul ist fem^ in der Lage^ zu erkennen» 
welcher Motor angeschlossen ist, d h. das Ckimdmodul 
kann fiir verscfaiedenste Arten von TOreUp wie z. B. 
50 Schiebetilren, Bogenschiebeturen, Fatttilren, Drefatllren» 
Kanisselltiiren usw., eingesetzt werden. Femer ist erne 
Oberwadiung des Motorstromes in der Form mdglich, 
daB von d^ Grundehiheit Impulse an den Motc^r im 
Stillstand zur Messung des Innenwiderstandes abgege- 
55 ben werden imd diese durch eine ROckmessung mit den 
in der Software abgespdcherten Daten vergleicht Bel 
einer Nfferenz wurd der Antrieb zum Stillstmd ge- 
bracht 

Das Grundmodul ist ebenf alls mit emem Stecksystem 
60 ausgerQstet, auf dem tSn Bu^stem zur Reduzierung 
der Leitungssysteme aufliegt uber dieses Stecksystem 
ist es mdglichp verschtedene unterschiedlidie Erweite- 
rungsmodule mit der Grundeinheit zu verhinden. Dabei 
erkennt die Grundeinheit automatisch^ welche Art von 
65 Erweiterungsmodul angeschlossen ist Die Erweite- 
rungsmodule kdnnen mit unterschiedlichster Intelllgenz 
ausgerustet sein. Durch diese MaBnahme Ist es mdglich, 
eine marktgerecfate Lagerhaitung aufzubauen tmd die 
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Fertigungskosten drastisch zu senken. 

Ein AusfQhningsbeispiei der Erfindung ist in der 
2Ieichnuiig dargestellt imd wird nachstehend ntoer er- 
lautert Hs zeigt 

Fig, 1 Grundeinhch mit angeschlossenen Erweite- 5 
rungsmodulen. 
Fig. 2 Blockschaltbild eines Erweiterungsmoduls* 
Fig. 3 Blockschaltbild eines Erweiterungsmoduls, 
Fig- 4 Blockschaltbild eines Erweiterungsmoduls, 
Fig* 5 Blockschaltbild des Datenbuf ses. 10 
An eine Grundeinheit 7 lassen sich die verschieden- 
sten Eingabeeinheiten oder Sensoreiii wie beispielsw^- 
se der Programmschalter 1 fiber eine Verbindung 8^ 
einen Sensor 2 Qber eine Verbindung 9, ein SchlQssel- 
schalter 3 Uber eine Verbindung 10, ein Not-Aus-Taster 15 
Qber die Verbindung 11, anschlieBen. Mittels des Pro- 
grammschalters 1 wird der Grundeinheit 7 das Ablauf- 
programm vorgegeben. Der Sensor 2 kann beispiels vet* 
se ein Infrarotsensor oder Radarmelder sein^ jedodi ist 
es auch mdglich, hier eine Lichtsdu-anke anzuschlie&en. 20 
Die Sensorik hat dafur Serge zu tragen, daB ein ord- 
nungsgem^fier Ablauf der TQrfldgel gegeben ist Mit 
diem SchlOsselschalter 3 kann die TQr beispielswetse fOr 
den AbschluQ verriegelt werden, bzw. auch ein Reset- 
start durchgefQhrt werden, nadidem in einem Gefah- 25 
rcnfall, beispielsweise der Not-Aus-Taster 4 betitigt 
worden ist Ail diese eingehenden Informationen wer- 
den in der Grundeinheit 7 in einem nicht dargesteliten 
Ablaufprogramm verarbeitet Das Ergebnis dieser bi- 
formationen wird Qber die Verbindung 13 an den Motor 30 
6 gegeben, der entsprechend dem Programm die Tarfia- 
gel bewegt. Gleichzeitig werden ^er die Verbindung 14 
mittels eines Impulsgebers 5 die Drehrichtung und die 
Position der TQr gemessen. Diese Daten gehen ilber die 
V^bindung 12 zurilck an die Grundeinheit 7. 35 

Da die Grundeinheit 7 auch in der Lage ist, den ange- 
schlossenen Motortyp 6 2U erkennen, wird mittels einer 
SCromQberwachung 51 im StiHstand des Motors der 
Motorinnenwiderstand gemessen und dieses Ergebnis 
zurilck an die Grundeinheit 7 Ober die Verbindung 52 40 
geleitet, die ifarerseits einen Vergleich mit den innerhalb 
des Ablaufprogrammes gespeicherten Werten vor- 
nimmt Solite hier eine nicht zugelassene Differenz zwi- 
schen der abgespeicherten Kurve (SoUwert) des Motors 
und den vorheirscfaenden Werten (Istwert) gegeben 45 
sein, so wurde die Grundeinheit 7 den wdteren Bewe- 
gungsablauf des Motors bk^ckieren. Erst durch ein er- 
neutes Startcn der Tilr wSre deren Bewegungsablauf 
wieder freizugeben, nachdem der Fehler beseitigt ist 

An der Grundeinheit 7 kann auch ein Manipi^tor 15 
Uber die Schnittstelle 16 angeschlossen werdea Die 
Schnitistdle 16 kann beispielswetse eine RS 
485-Schnittst^e sein. Ober den Man^ulator 15 und in 
Verbindung mit der Schnittstelle 16 ist es mdgMch, Da- 
ten der Gnanddnheit 7 abzufragai bzw. Anderungen 55 
des slch innerhalb der Grundeinheit 7 befindlichen Ab- 
laufprogrammes vorzimehmen. Ebenfalls kann Qber den 
Manipulator 15 das Laufverhalten der TQr sowohl im 
gegenw&rdgen Zustand als auch in der Vergangenheit 
Qberwadit werden, indem die Daten und Parameter auf- 60 
gezeichnet werdea Die Schnittstelle 16 ermdgllcht dar- 
Qber hinaus den AnsciihiQ und damit die Kommunika- 
tion mit der in dem Gebiude vorhandenen Hapsleit- 
tcchnik oder Rettungswegtechnik, die somit auch die 
Tttr durch einen nicht vor Ort gegebenen Impuis. bei- 65 
spielswelse im Brandfall schliefien oder bei Flucht- und 
Rettungswegtilren sicher 5f fnen kann. 
Die Grundeinheit 7 enth^lt ein Stecksystem, auf wei- 



chem ein Bus 17 aufliegt der es ermdglicht, unterschied- 
liche Erweiterungsmodule 18»20.22 anzusdiiiei^en. Die- 
se Erweiteningsmodule 18, 20, 22 werden wahlweise mit 
ihren Steckem 19, 21 und 23 uber das Bussystem 17 mit 
der Grundeinheit 7 verbunden. Die Grundeinheit 7 ist 
zwar wie vorbeschrieben In der Lage, autark einen An- 
trieb zu steuem und zu regeln, jedoch ist es aufgrund 
der heute am Markt vorhandenen imterschiedlichen 
Tursysteme und THrweiten oft notwendig, mehr Infor- 
mationen vorliegen zu haben bzw. verarbeiten zu miis- 
sen als in der Grundeinheit 7 vorhanden sind. Die Idee 
der Grundeinheit 1st desfaalb so gestaltet, daS sie mit der 
fur den Betrieb einer einfachen TQr notwendigen Inteili- 
genz ausgerustet ist, gleichzeitig aber auch in der Lage 
ist, durch Zusitze von Erwelterungsmodulen ausgebaut 
zu werden, zu einem System mit hSchster inteHigenz ftJr 
Ttiren, die im sicherhdtsrelevanten Bereich, beispiels- 
weise Flucht- und Rettungswegen eingesetzt werden. 

Aus diesem Grunde sind die Erweiterungsmodule 18, 
20, 22 oder auch noch weitere Module zum Anschlufi an 
die Grundeinheit 7 vorgesehea Damit eme ordnungsge- 
mafie Kommunikation zwischen der Grundeinheit 7 und 

dem jeweils an geschlossenen Erwdterungsmodul 

mdglich ist, wird Qber ein Bussystem 17 diese Kommuni- 
kation sichergestdlt Gleichzeitig kann wie spftter noch 
ausgeffihrt wird, auch durch das Vorhandensein der In- 
formattonen sowohl im Erweiteningsmodul 18, 20 oder 
22 als auch in der Grundeinheit 7 eine Redundanz der 
Steuerung vorliegen, was gleichzeitig ein h^heres Si- 
cherhdtsniveau darstdlt 

Die Fig. 2 zeigt ein Erweiterungsmodul i% welches 
Qber die Steckverbindung 19 mit dem Bus 17 verbunden 
wird So kann beispielsweise ein Sensor 24 Ober die 
V^bindung 23 an das Erweiterungsmodul angeschlos- 
sen werden. Dieser Sensor 24 kann dne Uchtschranke 
oder ein Radarmelder sdn. Aber auch eine Notstrom- 
versorgung 26 kann in Form eines Akkumoduls Ober die 
Verbindung 27 das Erweiteningsmodul 18 mit der not- 
wendigen Energie versorgen, Auch ein separator Pro- 
grammschalter 28 kann uber die Verbindung 29 ange- 
schlossen werden. Neben dem bereits erwihnten Sen- 
sor 24 kdnnen wdtere Sensoren 30 uber die Verbindung 
31 mit dem Erwdterungsmodul 18 kommunlzieren. Da 
es slch durch den AnscfaluQ des Erwdterungsmoduls 18 
auch um eine andere Art der TQr handelt, ist es mdglich, 
hier innerhalb des Erweiterungsmoduls 18 eine Verrie- 
gdungseinhdt 32 zu verarbeiten, deren Meldung liber 
die Verbindung 33 dem Erweiterungsmodul 18 mitge- 
tdlt wird. 

Die Flg« 3 zeigt dn wdteres Erwdterungsmodul 20 in 
einer Blockdarstellung, wo neben den bereits, die in der 
Fig* 2 angesprochenen Inf ormationstrfigem, wie Sensor 
24v Notstrom 26, Programmschalter 28^ Sensor 30 and 
Verriegelung 32, weitere fQr den Betrieb einer speziel^ 
len TUt notwendigen Informationen vorliegen. Dieses 
sind beispielsweise eme SchlieBkantensicherung 34, die 
uber die Verbindung 35 dem Erweiterungsmodul 20 zu- 
geieitet wird Handelt es sidi diesem Falle um eine 
SchiebetOr, so kann auch diese innerhalb bestunmter 
Anwendungsbereiche eingebaut werden. Hier w&re ei- 
ne Zusatzinformation 36 zu nennen, die fQr die Apothe- 
kenschaltung diese Informationen Qber die Verbindung 
38 an das Erwdterungsmodul 20 gibt Auch kann eine 
wdtere Zusatzinformation 37 fQr eine Schleuse Qber die 
Verbindung 39 angeschlossen werden. Eine den Um- 
standen gegebene TQrparameteranpassung 42 ist auch 
mt^lich, da diese Qber die Verbindung 43 an das Erwei- 
terungsmodul 20 gegeben wird Ober diese TOrparame- 
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teranpassung oder -&nderung kdnnen bebpielswebe 
mittels Potentiometern Geschwindigkeiten oder Offen- 
haltezeiten eingestellt werden. Da es sich hier um ein 
Erwelterungsixiodiil mit hoherer InteOigenz handelt, ist 
auch eine Anzelgeeinheit 44 vorhanden, um den Zu- 
stand bzw- einen Pehler der TOr anzuzeigea Gleichzei- 
tig kann diese Anzelge auch fOlr <Uagix>stische Zwecke 
verwendet werden. 

Betracht man das BlockschaltbUd der Fig. 4, so sind 
nebeii den bereits in den vorgehenden Rguren beschrie- 
bcnen Funktionen der Erweiteningsmodule hier weite- 
re Funktionen vorhanden, die beispielsweise eine TOr in 
dem Bereich der Rudit- und Rettungswege einsetzbar 
macheo. So kann z. R ein TQikontakt 46 die Offcungs- 
weite der TQr bei 80% dber die Verbindung 47 an das 
Brweiteningsmodul 22 melden« Zur weiteren Steige- 
rung der Sk:herheit kann ein Kontrollsystem 48 vorhan- 
den sein, was beispielsweise in Verbindung mit einem 
Watcb-Dog-Timer ein Mikroprozessorsystem fiber- 
wachL Wird die angeschlossene Ttlr im Flucht- und Ret- 
tuogsweg verwendeti so ist eine Ansteuerung eines 
Hilfsantriebes 49 iiber die Verbindung 50 mdglich. 

Wte die Beschreibting der vorhergebenden Biock- 
schaitbilder gezeigt hat, ist durch die Schaffong eines 
Gnmdmoduh in Verbindung mit einem Bussystem und 
den dann anzuschiieBenden Erweiteningsmoduien ein 
Baukastensystem geschaffen worden» welches die MOg- 
lichkeit bietet, unterschiedlichste Tihtypen ansusdilie- 
Qen bzw. auch redundante Systeme aufzubauen, indem 
beispielsweise Inf ormationen in der Gnmdeinhelt 7 und 
in den Erwelterungsmoduien 18^ 20 oder 22 verarbeitet 
werden. Ist kein Konsens der Informationen zu erdelen, 
so wird automadsch der Antcieb stiUgesetzt* weil ein 
Fehler im Syst«n voriiegt 

Neben der wahlweisen AnschhiBmdgilichkeit der un- 
terschiedHchsten Brweiterungsmodule 18« 20« 22 an die 
Grundeinheit 7 fiber ein Steckersystem, kann auch die 
AnschluBcndglichkeit von mehreren Erweiterungsmo- 
dulen gietdxzeitig an die Grundeinheit 7 gegel^en sein^ 
wie es die Fig; 5 zeigt In diesem FaUe ist entsprechend 
der anzuschlieBenden Brweiterungsmodule auf der 
Grundemhelt 7 ein ausrdchendes Steckersystem vorzu- 
sehen. Die einzelnen Stecker kdnnen dabet mit einer 
Kocfierung versehen sein. um gleichzdtig eine richtige 
Signalverarbeitung auf der Grundeinheit 7 sicherzustel- 
len. 

Auf grund ihrer Funktion ist die Grundeinheit 7 in der 
L^ge, hier en^rechend dem Erweiterungsmodul eine 
Signalverarbeitung durchzufQhren. 

Im Rahmen der Realisierung einer standardtderten 
Komp^bauwetse von universellen 'Hlrsteuerungen 
kfinnen die einzelnen Module ISi 20^ 22 fiber sogenannte 
VG-Steckverbinder miteinander/untereinander mit der 
Grundesnhdt 7 verbundcn werden. Dabet k5nnen die 
VG-Steckverbinder gerade oder gewinkelt ausgebiklet 
sein, sind aber vorzugswdse Bestandtetl der Grundein- 
heit 7^ Auf cSese Weise lassen dch so unterschiedlichste 
Erweiterungsmodttle 18^ 20« 22 fOr die speziellen Bediirf- 
nisse einzelner Steuerungen oder Steuerungsfunktionen 
als zus&tzllcfae Option ui Verbindung mit der Grundein- 
heit 7 realisieren. 

Die SignalQbertragung zwischen den einzelnen Er* 
weiterungnnodolen 18; 20^ 22 und der Grundeinheit 7 
erfolgt Ober eine einsdge Ldtung mittels eines bidirek- 
tionalen Datmbusses 53., Bel diesem Datenbus 53 wer- 
den die signifikanten Daten als Binftrinformation serieil 
von einem oder mehreren Erweiterungsmodulen 18, 2Q> 
22 zu der Gnindeinheit 7*tibertragen. Dieses trlfft eben- 



fails for die Datenflbertragung unter den einzelnen Er- 
weiterungsmodulen iBt 20 oder 22 zu. Ausgelesen wer- 
den die entsprechenden Daten auf der Grundeinheit 7 
und den Erweitenmgsmodulen 18, 20 oder 22 dort je- 

5 weils paralleL lueses ergibt so gewissermaBen eine 
Schieberegisterfunktion, die es ermdglicht. die vorhan- 
denen Informationen getaktet hintereinander zu tiber- 
tragen. Sle stehen dadurch in den einzelnen Moduien als 
Pandlelinformation zur Verfiigung und kdnntcn auf 

iQ dem Modulweiterverarbeitet werden. 

Durch einen solchen Datenbus 53 kann eine Realisie- 
rung der einzelnen Brweiterungsmodule 18^ 20; 22 mit 
unterschiedlichster Intetligenz ausgefuhrt werden, wie 
es in den einzelnen AusfUhningsbeispielen aufgezeigt 

15 wird. Bei einer solchen Vorgehensweise braucht die 
hardwaremafiige Ausgestaltung der Steckverbindungen 
und das Prinzip der DatenQbertragung fOr den AnschluB 
der unterschiedlicfasten TQrsysteme im dnzelnen nicht 
gedndert werden. Die Erfindung steUt somit eine Berei- 

20 cheruDginderTiirtechnikdar, weil mit einer Grundein- 
heit und unterschledUcfaen Erweiterungsmodulen ein 
universelleSi ausbaufMhiges Konzept geschaffen wurde, 
welches alien steuerungstechnischen TQrantrieben ge- 
rechtwird 
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Bezugszetchenliste 



1 Programmschalter 

2 Sensor 

30 3 Schlussdschalter 
4Not-Aus 
SImpulsgeber 

6 Motor 

7 Grundeinheit 
35 8 Verbindung 

9 Verbindung 

10 Verbindung 

11 Verbindung 

12 Verbindung 
40 13Va*bindung 

14 Verbindung 

15 Manipulator 

16 Schnittstelle 

17 Bus 

45 18 Erweiterungsmodul 

19 Stecker 

20 Erweiterungsmodtil 

21 Stecker 

22 Erweiterungsmodul 
so 23 Stecker 

24 Sensor 

25 Verbindung 
26Notstrom 
27 Verbindung 

55 28 Programmschalter 

29 Verbindung 

30 Sensor 

31 Verbindung 

32 Verriegelung 
60 33 Verbindung 

34 SchlleBkantensicherung 

35 Verbindui^ 

36 Zusatzinformadon (Apotheke) 

37 Zusatzufiformation (Schleuse) 
65 38 Verbindung 

39 Verbindung 

42 Parameteranpassung 

43 Verbindung 
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44 Anzeigemodul 

46Tarkomakt80% 

47Verbindung 

48 KontFoUsystem 

49 Ansteuening Hilfsantrieb 5 

50 Ver bindung 

51 Stromilberwachung 

52 Verbindung 

53 Datenbi^ 

10 

Patentansprudie 

1. Steuerung und/oder Regeiung einer durch einea 
Antriebsmotor angetriebenen Tflr, die mit eincr 
Mikroprozessorsteuerung bzw, Regelung, wclche 15 
ein Bussystcm zur Obertragimg der elektrischen 
Daten und Informationen beinhaitet, ausg^estattet 
ist und deren Bewegungsablauf durch ein bzw. 
mehrere Sensorsignale oder manuelle Signale akti- 
viert wird, und mechanisdie und/oder elektrische 20 
Sicherheitseinrichtungen vorhanden sind, dadnrdi 
gekennzeicfaiie^ dafi efaie Grundeinheit (7) fur die 
Steuerung bzw. Regelung des Motors (6) vorhan- 
den ist die durch Erweiterungsmodule (18, 20, 22) 
erweitert weiden kann, wobei die Erwdtenings- 25 
module <lg, 20, 22) mit der Grundeinheit (7) durch 
ein BiKsystem (17) raiteinander verfaunden sind, 
und die Grundeinheit (7) automatisch erkennt, wel- 
ches Erweiterungsmodul (18^ 20^ 22) angeschlossen 
ist, und daJ} die Verarbeitung von Informationen 30 
sowoU in der Grundeinheit (7) als auch in dem 
jeweili^n angeschlossenen Erweiterungsmodul 
(IS, 20, 22) vorgenommen und das Ergebius mhein- 
ander verglichen wird, und bei einer Differenz eine 
Stdrmeidung abgegeben wird. 35 
Z Steuerung und/oder Regelung nach Anspnich I, 
dadurch gekennzeichnet^ daB in der Grundeinheit 
(7) eine Stromflbowachung (51) vorhanden ist die 
den Motorstrom des Motors (6) ermittelt 

3. Steuerung und/oder Regelung nach Anspnich 2 40 
dadurch gekennzeichnet, daQ von der Stromuber- 
wachung (51) Impulse an den Motor (6) abgegeben 
werden und diese in einem RucknieB-Verrahren nut 
den abgespelchwten Werten verglichen werden. 

4. Steuerung und/oder Regelung nach Anspnich 1, 45 
dadurch gekennzeichnettdaQ Qber einen Manipula- 
tor (15) in der Gnmdekiheit (7) gespeicherte oder 
voriiegende Daten abgefragt und ge^ndert werden 
kdnnen. 

5. Steuerung und/oder Regelung nach Anspnich 4 » 
dadurch gekennzeichnet, dafi der Manipulator (15) 
aber eine RS 485-Schnittstelie (16) mit der Grund- 
einheit (7) bidh-ekdonal kommuniziert 

6. Steuerung und/oder Regelung nach Anspnich 5. 
dadurch gekennzeichnet, daQ (iber die Schnittstelle 55 
(16) auch Daten, die nicfat im direkten Zusammen- 
hang mit der Steuerung des Motors (6) in Be^ie- 
hung stehen, verarbeitet werden k6nnen- 

7. Steuerung und/oder Regelung nach Anspnich 1, 
dadurch gekennzeichnet, dafl die Erweiterui^smo- eo 
dule (16; 20, 22) mit unterschiedlicher Intdligenz 
ausgestattetsind 

a Steuerung und/oder Regelung nach Anspnich 1, 
dadan* gekennzeichnet, daB die Gninddnheit (7) 
und die Erweiterungsmodule (!«, 20, 22) Qber es 
Steckverbindungen vcrbunden werden, 
9. Steuerung und/oder Regelung nach Anspruch S, 
dadurdi gekennzeichnet, daB die Steckverbindun- 
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gen kodiert sind 

10. Steuerung und/oder Regelung nach Anspruch 1, 
dadurch gekennzeichnet, daB der Informationsaus- 
tausch zwi&chen der Grundeinheit (7) und den £r- 
weiterungsmodulen (18, 20, 22) uber einen bidirek- 
tionalen Datenbus (53) erfolgt 
U. Steuerung und/oder Regelung nadi Anspruch 
10, dadurch gekennzeichnet, daB fiber den Daten- 
bus (53) die Information seriell ttbertragen und in 
der Grundeinheit (7) bzw, in den Erweiterungsmo- 
dulen (18, 20, 22) jeweils parallel ausgdesen wird 
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